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AB DE 10128015 A UPAB: 20020513 

NOVELTY - Method for planning an altered production environment especially 
for finishing motor vehicle components, in which virtual planning results 
are produced using augmented reality (AR) systems (130) with which the 
real finishing environment is overlaid. 

DETAILED DESCRIPTION - An INDEPENDENT CLAIM is made for a system for 
planning an altered production or finishing environment. 

USE - Planning changes to existing production lines or finishing 
environments for manufacturing vehicle components. 

ADVANTAGE - Existing software tools are based on placing tools in an 
empty fabrication hall and then when a plan is made trying to adapt the 
existing situation to the plan. The invention allows a virtual planned 
production line to be overlaid on an existing production line. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - Figure shows a block diagram of the 
invention system. 

software tools 1201 - 120n 

augmented reality system. 132, 134 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anrnelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Verfahren und System zum Planen einer veranderten Produktionsumgebung, insbesondere einer 
Fertigungsumgebung fur Fahrzeugkqrnponenten 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und ein System 
zum Planen einer veranderten Produktionsumgebung,- 
insbesondere einer Fertigungsumgebung fur Fahrzeug- 
komponenten,. insbesondere fur Automobile, ausgehend 
von einer realexistierenden Fertigungsumgebung. Die 
Planung erfolgt ublicherweise mit Hilfe von Software- 
Werkzeugen 120-1...120-n, welche virtuelle Planungser- 
gebnisse erzeugen. Es ist die Aufgabe der Erfindung, ein 
derartiges bekanntes Verfahren und System so weiterzu- 
bilden, daft eine Validierung von Planungsdaten praziser 
moglich ist und deshalb die Kosten fur die Planung redu- 
ziert werden konnen. Diese Aufgabe wird erfindungsge- 
mafc dadurch gelost, daft die virtuellen PJanungsergeb- 
nisse mit Hilfe eines Augmented Reality AR-Systems mit 
der realen Fertigungsumgebung uberlagert werden. 
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Beschreibung 



[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und ein Sy- 
stem zum Planen einer veranderten Produktionsumgebung, 
insbesondere einer Fertigungsumgebung fur Fahrzeugkom- 
ponenten, insbesondere fur Automobile. 
[0002] Dabei wird vorausgesetzt, daB die Planung zum 
Verandern einer real existierenden Fertigungsumgebung 
vorgenommen wird. Unter der real existierenden Ferti- 
gungsumgebung ist z. B. eine leerstehende Fabrikhalle zu 
verstehen. Geplant sein kann dann z. B. eine Veranderung 
der bestehenden Umgebung in Form der Errichtung einer 
ProduktionsstraBe fur die Fahrzeugkomponenten in der 
noch leers tehenden Fabrikhalle. 

[0003] Aus dem Stand der Technik ist es bekannt, daB zur 
Fertigungsplanung vorzugsweise Software- Werkzeuge ein- 
. gesetzt werden. Diese Werkzeuge ermoglichen eine 2- oder 
3-dimensionale virtuelle Darstellung und Simulation von 
Planungsergebnissen. So ermoglichen sie beispielsweise 
eine virtuelle Darstellung eines geplanten Layouts fur die 
ProduktionsstraBe oder eine virtuelle Simulation des Bewe- 
gungsablaufs von Fahrzeugkomponenten, wahrend diese 
auf der geplanten ProduktionsstraBe gefertigt werden. Auchi 
eine Oberlagerung von virtuellen Planungsergebnissen ist 
moglich. So- ist es moglich, die ProduktionsstraBe in Funk- 
tion virtuell zu simulieren, indem ihr geplantes Layout mit 
dem zugehorigen geplanten Bewegungsablauf der Fahr- 
zeugkomponenten uberlagert wird. 

[0004] Den erwahnten Software- Werkzeugen : fur Pla- 
nungszwecke haftet jedoch der Nachteii an, daB sie keine 
Uberlagerung eines virtuellen Planungsergebnisses mit der 
zugehorigen realen Umgebung ermoglichen, in welcher Pla- 
nung sobjekte, die durch die Planungsergebnisse reprasen- 
tiert werden, spater tatsachlich aufgebaut werden und funk- 
tionieren sollen. Damit fehlt den Planern eine Moglichkeit 
ihre Planungsobjekte an der realen Umgebung zu validieren. 
[0005] Dieser Nachteii wird auch durch die Lehre der 
Druckschrift DE198 32 974A1 nicht uberwunden. Diese 
Lehre sieht eine Uberlagerung von Bilddaten virtu eller 
Komponenten einer Fabrikationsanlage aus einer Kompo^ 
nentenbibliothek mit Bilddaten einer real existierenden Fa- 
brikationsanlage. * 
[0006] Die verwendeten Bilddaten reprasentieren die Rea- 
litat, insbesondere die reale Fabrikationsanlage nur nahe- 
rungsweise; ein Abgleich mit der Realitat flndet deshalb 
demnach nur in unzulanglicher Weise statt. AuBerdem ist 
die in der DE 198 32 974 vorgestellt Vorrichtung nicht als 
Planungshilfe fiir veranderte Fabrikationsumgebungen ge- 
dacht, sondern lediglich zur Abbildung einer real existieren- 
den Anlage in ein entsprechendes virtuelle AnlagenmodeU. 
[0007] Erwahnt sei an dieser Stelle auch, daB sogenannte 
Augmented Reality AR-Systeme zur t)berlagerung einer 
virtuellen mit einer realen Welt grundsatzlich im Stand der 
Technik bekannt sind. Diese Systeme sehen vor, daB einem 
Anwender virtuelle Informationen, vorzugsweise uber eine 
halbdurchlassige sogenannte DatenbriUe in sein Sichtfeld 
einblendet werden und so seine Wahmehmung gegenuber 
seiner reinen realen Sicht durch die Brille erweitert wird. 
Dies geschieht kontextabhangig, d. h. angepaBt an eine je- 
weilige Situation in welcher sich der Anwender gerade be- 
findet. Als Informationen kpnnen grundsatzlich jegliche Ar- 
ten von} Daten, insbesondere Bild- oder Textdaten, einge- 
blendet werden. Solche AR-Systeme finden bisher z. B. in 
der.Flugzeugproduktion Anwendung. 

[0008] Ausgehend von dem eingangs beschriebenen 
Stand der Technik ist es die Aufgabe der Erfindung, ein be- 
kanntes Verfahren und System zum Planen einer verander- 
ten Fertigungsumgebung. fiir Fahrzeugkomponenten derart 



weiterzubilden, daB eine Validierung von Planungsdaten, 
d. h. eine Uberprufung von Planungsdaten im Hinblick auf 
ihre Richtigkeit, praziser moglich ist und deshalb die Kosten 
fiir die Planung reduziert werden konnen. 
5 [0009] Diese Aufgabe wird fur das eingangs genannte 
Verfahren gemaB Paten tanspruch 1 dadurch gelost, daB die 
virtuellen Planungsergebnisse mit Hilfe eines Augmented 
Reality AR-Systems mit der realen Fertigungsumgebung 
uberlagert werden. 

10 [0010] Das AR-System ermoglicht eine Uberlagerung von 
virtuellen Planungsergebnissen, welche z. B. in Form von 
digitalen 2 oder 3 dimensionalen Bilddaten vorliegen, mit 
der Realitat. Die Uberlagerung findet statt vor Ort, d. h. am 
Ort der realen Umgebung, in welche das Objekt der Planung 

15 spater aufgebaut werden und funktionieren soli. Das AR- 
System blendet die virtuellen Planungsergebnisse vorzugs- 
weise in eine halbdurchlassige sogenannte DatenbriUe ein, 
damit sie sich im Sichtfeld des Tragers der DatenbriUe, der 
sich vor Ort befindet, mit dessen Sicht auf die reale Umge- 

20 bung uberlagern. 

[0011] Auf diese Weise ermoglicht das erfindungsgemaBe 
Verfahren eine genaue KontroUe oder Kollisionsanalyse, ob 
ein durch das virtuelle Planungsergebnis reprasentiertes Pla- 
nungsobjekt, z. B. eine FertigungsstraBe, uberhaupt in eine 

25 dafiir vorgesehene reale Umgebung, z. B. eine real vorhan- 
dene Fabrikhalle hineinpassen wurde. Daniber hinaus kon- 
nen auch Bewegungsablaufe des Planungsobjektes in der 
realen Umgebung simuliert und uberpruft werden. Die Kon- 
trolle kann vorteilhafterweise virtueU, d. h. ohne daB das 

30 Planungsobjekt tatsachlich in der realen Umgebung aufge- 
baut werden muB, erfolgen. Dadurch daB die KontroUe am 
Ort der realen Umgebung stattfindet, ist die Gefahr von Pla- 
nungsfehlern erheblich reduziert, was wiederum eine Ver- 
ringerung der Planungskosten mit sich bringt. 
35 [0012] Die KontroUe oder Kollisionsanalyse, d. h. die 
Auswertung der Uberlagerung von virtueUen Planungsob- 
jekten mit der realen Umgebung, kann entweder durch eine 
Person, i.d.R. den Trager der DatenbriUe, oder aber automa- 
tisch durch eine an das AR-System angeschlossene Aus- 
40 werteeinrichtung erfolgen. 

[0013] Die genannte Aufgabe der Erfindung wird weiter- 
hin durch das in Patentanspruch 4 beanspruchte System ge- 
lost Die Vorteile des Systems entsprechen den oben fur das 
Verfahren genannten Vorteilen. Vorteilhafterweise kann das 
45 AR-System an vorhandene Standard Hard-/Software ange- 
schlossen werden bzw. in bestehende Planungs werkzeuge 
integriert werden. 

[0014] Es ist vorteilhaft, wenn die DatenbriUe drahUos, 
z. B. per Funkverbindung an das System angeschlossen ist, 

50 weil der Trager der DatenbriUe dann mobil, d. h. unabhan- 
gig von dem Standort des Systems frei beweglich ist. 
[0015] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfin- 
dung sind Gegenstand der Unteranspruche. 
[0016] Der Beschreibung sind zwei Figuren beigefugt, 

55 wobei 

[0017] Fig. 1 ein System zum Planen einer veranderten 
Fertigungsumgebung fiir Fahrzeugkomponenten gemaB der 
Erfindung; und 

[0018] Fig. 2 ein Ausfuhrungsbeispiel fur das erfindungs- 

60 gemaBe Verfahren zeigt. 

[0019] GemaB Fig* 1 umfaBt das erfindungsgemaBe Sy- 
stem zum Planen einer veranderten Fertigungsumgebung fUr 
Fahrzeugkomponenten, zunachst einen vorzugsweise zen- 
tralen Datenspeicher 110 zum Speichem von Planungsda- 

65 ten. An diesem Datenspeicher 110 ist zumindest ein Soft- 
ware- Werkzeug 120-1 . . . 120-n angeschlossen, welches 
virtueUe Planungsergebnisse erzeugt. Ein Planungsergebnis 
kann z. B. das Layout einer ProduktionsstraBe oder eines In- 
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dustrieroboters 240 sei n. Das Layout ist iiblicher weise auf 
die reale Umgebung, in welcher die ProduktionsstraBe oder 
der Industrieroboter 240 spater aufgestellt werden soli, ab- 
gestimmt. ErfindungsgemaB ist das zumindest eine Soft- 
ware- Werkzeug 120-1 . . . 120-n an ein Augmented Reality 5 
AR-System 130 angeschlossen. Das AR-System 130 er- 
moglicht eine Uberlagerung der virtuellen Planungsergeb- 
nisse mit der realen Umgebung. Zu diesem Zweck ist an das 
AR-System 130 eine halbdurchlassige, sogenannte Daten- 
brille 134 angeschlossen. Ein am Ort der realen Umgebung 10 
befindlicher Trager der Datenbrille 134 hat dann zum einen 
durch die Datenbrille hindurch eine freie Sicht auf die reale 
Umgebung. Zum anderen wird ihm von dem AR-System 
130 ein virtuelles Planungsergebnis in die Datenbrille einge- 
blendet. Auf diese Weise findet im Sichtfeld der Datenbrille 15 
134 eine Uberlagerung der virtuellen Planungsergebnisse 
mit der realen Umgebung statt. 

[0020] Vorteilhafterweise werden die Planungsergebnisse 
bzw. die Planungsobjekte 3-dimensional eingeblendet, weil 
auf diese Weise beim Trager der Datenbrille die Vorstellung 20 
uber die raumliche Integration des Planungsobjektes in die 
ohnehin 3-dimensional vorhandene reale Umgebung er- 
leichtert wird. 

[0021] Die Uberlagerung von virtuellen Planungsobjekten 
mit I in der realen Umgebung ermoglicht dem Trager der 25 
Datenbrille 134 eine einfache Moglichkeit fur eine Kollisi- 
onsanalyse, d. h. eine tjberprufung, ob das Planungsobjekt 
von seinen Abmessungejn^^ Aktionsrad ius^ 
her uberhaupt'an einer vorgesehen Stelle in der realen Um- 
gebung positioniert werden kann. Fiir eine derartige Uber- 30 
prufung ist es vorteilhaft, wenn die Planungsobjekte sowohl 
statisch, d. h. ruhend, wie auch in Bewegung in die Brille 
134 eingeblendet werden konnen. 

[0022] Die Kollisionsanalyse kann entweder von einem 
Menschen, insbesondere dem Trager der Datenbrille 134, 35 
oder aber maschinell vorgendmmen werden. 
[0023] Wenn die Kollisionsanalyse durch den Trager der 
Datenbrille 134 durchgefuhrt wird, dann muB diese eventu- . 
elle Kollisionen zwischen dem Planungsobjekt und der rea- 
len Umgebung durch die Brille beobachten und uber eine 40 
Ein- und Ausgabevorrichtung 136 dem AR-System mittei- 
len. 

[0024] Wenn altemativ dazu, die Kollisionsanalyse ma- 
schinell durchgefuhrt werden soli, muB die reale Umgebung 
von einer Kamera 132 erfaBt und von einer nachgeschalte- 45 
ten Vermessungseinrichtung 131, welche die von der Ka- 
mera 132 erzeugten Biiddaten der realen Umgebung aus- 
wertet, vermessen werden. Die von der Vermessungsein- 
richtung 131 erzeugten Daten, welche die geometrischen 
Abmessungen realen Umgebung reprasentieren, werden 50 
nachfplgend "in einer Auswerteeinrichtung 133 mit den vir- 
tuellen Date n eines Planungsobjektes, welches in die reale 
Umgebung integriert werden soli, uberlagert. Dabei repra- 
sentieren die virtuellen Daten das Planungsobjekt in alien 
moglichen Bewegungszustanden, d. h. sie reprasentieren 55 
auch dessen Aktionsradius. Die Auswerteeinrichtung fiihrt 
dann bei der Uberlagerung der Daten automatisch eine Kol- 
lisionsanalyse durch. Das Ergebnis der Kollisionsanalyse 
kann dann z. B. uber die Ein-/Ausgabevorrichtung 136 ab- 
gerufen werden. 60 
[0025] Fig. 2 zeigt einen Blick durch eine halbdurchlas- 
sige Datenbrille 134 bei einer Kollisionsanalyse als Ausfuh- 
rungsbeispiel fiir die Erfindung. Der Trager der Datenbrille 
134, vorzugsweise ein ausfuhrender Planer, steht dabei in 
der realen Umgebung, z. B. in einer real existierenden leer- 65 
stehenden Fabrikhalle. Er erkennt durch die Brille 134 den 
Boden 210 der Fabrikhalle, eine tragende Saule 220 und die 
Decke der Fabrikhalle 230. ErfindungsgemaB wird ihm nun 



;015 A 1 

4 

mit Hilfe der Brille 134 ein geplanter virtueller Industriero- 
bpjter^4a.aisJ^!anungsobjekt in sein Sichtfeld elngebTenclet. 
Der Roboter 240 wird dabei vorteilhafterweise dreidimen- 
sional so in das Sichtfeld des Planers eingeblendet, daB der 
Planer den Roboter an genau der von ihm geplanten Stelle 
auf dem Boden 210 der Fabrikationshalle stehen sieht. Der 
Roboter 240 wird nicht nu r stillstehend, sondern auch in Be^ 
_gggH5 g eingebl endet. Aufdiese Weise kann der Planer sehr 
schnell und prazise Feststellen, ob der urspriinglich geplante 
Standort fur den Roboter 240, diesem einen ausreichenden 
Aktionsspielraum gewahrt oder nicht. Wenn bei bestimmten 
Bewegungen des Roboters 240 eine Kollision mit der tra- 
genden Saule 220 oder mit der Decke 230 zu befurchten ist, 
wird der Planer gegebenen falls den Standort des Roboters 
240 aufgrund seiner Erkenntnisse aus der Kollisionsanalyse 
verandern. 

[0026] Die Kollisionsprufung erfolgt erfindungsgemaB in 
der realen Umgebung, wodurch Planungsfehler vermindert 
oder sogar ganz vermieden werden. Weil die virtuellen Pla- 
nungsergebnisse mit der realen Umgebung uberlagert wer- 
den, ist es nicht erforderlich, daB z. B. der Roboter 240 fur 
eine Kollisionsanalyse tatsachlich in der Halle aufgebaut 
werden miiBte. Dadurch werden Planungskosten eingespart. 

Bezugszeichenliste 

110 Datenspeicher 

120-1 . . . 120-n Software- Werkzeug 

130 AR-System 

131 Vermessungseinrichtung 

132 Kamera 

133 Auswerteeinrichtung 

134 Datenbrille 

136 Ausgabevorrichtung 
230 Fabrikhalle 
240 Industrieroboter 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zum Planen einer veranderten Produkti- 
/ onsumgebung, insbesondere einer Fertigungsurhge- 

bung fur Automobilkomponenten, ausgehend von einer 
real existierenden Fertigungsumgebung, wobei virtu- 
elle Planungsergebnisse erzeugt werden, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die virtuellen Planungsergebnisse 
mit Hilfe eines Augmented Reality AR-Systems (130) 
mit der realen Fertigungsumgebung uberlagert werden. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die "Qberlagerung der virtuellen Planungser- 
gebnisse mit der realen Fertigungsumgebung entweder 
von einer Person oder automatisch ausgewertet wer- 
den. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die virtuellen Planungsergebnisse in 
Form statischer oder bewegter Bilder vorliegen. 

4. System zum Planen einer veranderten Fertigungs- 
umgebung fiir Fahrzeugkomponenten, insbesondere 
fur Automobilkomponenten, ausgehend von einer real 
existierenden Fertigungsumgebung, mit einem Daten- 
speicher (110) zum Speichern von Planungsdaten; und 
zumindest einem an den Datenspeicher angeschlosse- 
nen Soft ware- Werkzeug (120-1 . . . 120-n) zum Erzeu- 
gen von virtuellen Planungsergebnissen; gekennzeich- 
net durch ein Augmentend Reality AR-System (130) 
zum tJberlagern der virtuellen Planungsergebnisse mit 
der realen Fertigungsumgebung. 

5. System nach Anspruch 4, gekennzeichnet durch 
eine an das AR-System (130) angeschlossene Daten- 
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briUe (134), zum Durchfuhren der Uberlagerung irn 
Sichtfeld des Tragers der DatenbriUe (134). 

6. System nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, 
daB die DatenbriUe (134) drahtlos an das AR-System 
(130) angeschlossen ist. 5 

7. System nach einem der Anspruche 4-6, gekenn- 
zeichnet durch eine an das AR-System (130) ange- 
schlossene Kamera (132) zum erfassen der realen Um- 
gebung. 

8. System nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, io 
daB das AR-System (130) eine Vermessungseinrich- 
tung (131) zum Vermessen der von der Kamera (132) 
als Bilddatum erfaBten realen Umgebung. 

9. System nach einem der Anspruche 4-8, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das AR-System (130) eine Aus- 15 
werteeinrichtung (133) zum Auswerten der Uberlage- 
rung im Hinblick auf mogliche Kollisionen aurweist. 
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2) US 56 25 765 A / ^ ^ 

3) MILGRAM, P.; ZHAI, S.; DRASCIC, D.; GRODSKI, J.: Applications of augmented reality for 
human-robot communication. 'Proc. Int. Conf. On Intelligent Robots and Systems 1993, Vol. 
3, Seiten 1467-1472. y 



I. 

Beispielsweise aus der Druckschrift 1 (vgl. insbesondere Anspruch 1) ist ein Verfahren bekannt 
zum Einblenden rechnergenerierter Informationen in einen von einem Bildempfangsgerat (Ka- 
mera 132, halbdurchlassige Datenbrille 134) erfassten Bild der realen Umwelt auf einem Sicht- 
gerat (Brille 134), wobei eine Bestimrnung von Ort und Ausrichtung des Bildempfangsgerates 
erfolgt (Sichtfeld des Planers) und dass dieser Bestimrnung entsprechende roboterspezifische 
Informationen auf dem Sichtgerat dern Bild der realen Umwelt uberblendet werden (Anspruch 
5, Absatz 0025). • 

Ein weiteres derartiges Verfahren ist aus der Druckschrift 2 (vgl. insbesondere Anspruch 9) be- 
kannt. Selbstverstandlich kann das hier beschriebene allgemeine Verfahren auch zur Uber- 
blendung roboterspezifischer Informationen verwendet werden. 

Der Patentanspruch 1 ist somit mangels Neuheit seines Gegenstandes sowohl gegenuber 
Druckschrift 1 als auch Druckschrift 2 nicht gewahrbar. Nach Wegfall des Patentanspruchs 1 
fallen auch die auf diesen ruckbezogenen Patentanspruche 2-22. 



II. 

Gegenstand des nebengeordneten Patentanspruchs 23 ist offensichtlich eine Vorrichtung zur 
Ausfuhrung eines Verfahrens gemall Patentanspruch 1. 

In der Anmeldung wird hierzu eine technische Lehre, die eine eigene, unabhangige und selb- 
standige Erfindung enthalten konnte (Schulte, PatG, 6. Auflage, § 34, Rdnr. 136), nicht offen- 
bart. Die beanspruchten Merkmale erschopfen sich im Rahmen ihrer Offenbarung in rein 



BE8T AVAILABLE COPY 



selbstverstandlichen Mitteln, die in einer solchen Vorrichtung zur gewerblichen Anwendbarkeit 
eines Verfahrens selbstverstandlich vorhanden sein mussen und auch aus den genannten 
Druckschriften vollstandig bekannt sind (vgl. Druckschrift 1: Fig. 1; Druckschrift 2: Anspruch 1). 

Der geltende Patentanspruch 23 ist somit ebenfalls mangels Neuheit seines Gegenstandes 
nicht gewahrbar. Nach Wegfalt des Patentanspruchs 23 fallen auch die auf diesen ruckbezo- 
genen Patentanspruche 24-44. 

III. 

Die Merkmale der Unteranspruche 2-22 und die in ihren Merkmalen hiermit weitgehend uber- 
einstimmenden Unteranspruche 24-44 betreffen, soweit erkennbar, im Wesentlichen die Ver- 
wendung allgemein bekannter fachgemalier MafJnahmen zur Realisierung des beanspruchten 
Verfahrens bzw. der Vorrichtung, die nicht uber die aus den bereits diskutierten Druckschriften 
1 und 2 sowie der Druckschrift 3 (vgi. insbesondere Zusammenfassung, Fig. 1-3) bekannten 
Merkmale hinausgehen. 

Da auch der Offenbarungsgehalt der sonstigen Unterlagen nicht uber die Merkmale des vorlie- 
genden Patentbegehrens hinausgeht, ist gegenuber dem bekannten Stand der Technik eine 
Grundlage fur ein gewahrbares Patentbegehren nicht erkennbar. 

IV. 

Die Erteilung eines Patents ist bei dieser Sachlage nicht moglich und kann deshalb auch nicht 
in Aussicht gestellt werden. 

Vielmehr muss bei Weiterverfolgung der Anmeldung mit uhverandertem oder im Wesentlichen 
inhaltsgleichem Patentbegehren oder ohne Beseitigung der gerugten Mangel nach Ablauf der 
gesetzten Frist mit ihrer Zuruckweisung gerechnet werden. 

Es wird eine Zuruckziehung der Anmeldung anheim gestellt. 

Prufungsstelle fur Klasse G 06 T 
Dipl.-lng. K. Wickborn 
Hausruf: 3019 

Anlaqen: 

Abl. von 3 Druckschriften 




